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ROBOT PENGANGKAT BARANG PECAH BELAH MENGGUNAKAN  
JOYSTICK BERBASIS MIKROKONTROLER AT89S52 
Pembimbing I  :  Helmy Widyantara, S.Kom, M.Eng 
Pembimbing II : Ir. Kartini , S.Kom, MT 
 
 
ABSTRAK 
            Kemajuan teknologi yang semakin pesat terutama dalam bidang teknologi 
robotika telah memasuki berbagai segi kehidupan manusia mulai dari bidang industri, 
militer, entertainment, maupun dalam bidang medis. Robot pengangkat barang pecah 
belah menggunakan joystick berbasis mikrokontroler adalah salah satu implementasi 
teknologi dalam bidang robotika yang memiliki kemampuan menirukan salah satu 
atau beberapa kegiatan manusia seperti mengangkat benda dan sebagainya. 
           Sistem kendali yang dibutuhkan untuk mewakili suatu kegiatan adalah sistem 
kendali (joystick) robot pengangkat barang pecah belah, sehingga dibutuhkan sistem 
kendali secara visual. Pada prinsipnya tujuan dari kendali visual pada robot 
pengangkat barang pecah belah untuk mengangkat benda ini diterapkan agar robot 
memiliki kecerdasan dalam mengangkat barang tersebut sesuai dengan cara kerja 
sistem kendali (joystick) dan fungsi  dari robot itu sendiri. Informasi lokasi  pada 
objek merupakan informasi navigasi sehingga menghasilkan kondisi-kondisi yang 
direspon oleh robot dengan cara mengendalikan joystick tersebut dan robot secara 
otomatis bergerak.         
              Dengan joystick, pengendali bisa mengarahkan robot tersebut pada benda 
yang telah disiapkan sebelumnya untuk mengangkat barang pecah belah atau objek 
tersebut. 
 
Keyword :  joystick, robot pengangkat barang pecah belah, mikrontroler AT89S52. 
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BAB I 
PENDAHULUAN 
 
 
1.1 Latar Belakang 
Seiring perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi didunia semakin 
meningkat. Di negara maju seperti Amerika, Inggris, Jerman dan Perancis mulai 
bermunculan grup-grup riset yang menjadikan robotik sebagai temanya. Tak lama 
kemudian di Asia, yang dimotori oleh pemikir – pemikir Jepang bermunculan 
juga kelompok – kelompok peneliti di bidang robotik. Bahkan, dikemudian hari 
tercatat bangsa jepang-lah yang paling produktif dalam pengembangan teknologi 
robot. Hal ini tak lain karena jepang juga gigih dalam melakukan penelitian 
teknologi infrastruktur seperti komponen dan piranti mikro (microwave) yang 
akhirnya bidang ini terbukti sebagai inti dari pengembangan robot modern.  
Dalam perkembangannya robot digunakan untuk industri dalam 
pelaksanaan produksi, dengan adanya robot maka proses produksi akan lebih 
cepat dan efisien. Robot juga memiliki tingkat ketelitian yang tinggi jika 
dibandingkan dengan tenaga manusia. Sebagai contoh pada industri – industri 
kimia proses pengangkutan barang harus dengan hati – hati dan mengikuti 
prosedur yang telah ditetapkan oleh industri, kesalahan sedikit saja akan berakibat 
fatal terhadap keselamatan pekerja dan kerugian bagi perusahaan. 
Biasanya pada industri – industri untuk membedakan jenis dari bahan pada 
kotak (box) diberi tanda seperti warna kotak (box) atau kode – kode lain yang 
dapat membedakan kotak (box). Tanda yang sama pada box menyatakan jenis 
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bahan yang sama. Di dalam industri, barang hasil produksi akan dikelompokkan 
berdasarkan jenis bahan atau barang yang sama. 
Dengan adanya mobile robot yang dapat mengangkut barang dengan cara 
kendali (joystick) maka secara otomatis tentu bahaya terhadap pekerja tidak akan 
terjadi dan pekerjaan akan lebih cepat. Dalam penelitian ini peneliti membuat 
sebuah prototype mobile robot yang dapat mengangkat benda berdasarkan  
metode joystick sebagai pusat kendali. Robot akan mengangkat barang pecah 
belah secara otomatis. Tema penelitian yang saya angkat disini adalah : Robot 
Pengangkat Barang Pecah Belah Dengan Menggunakan joystick. 
 
1.2       Perumusan Masalah 
  Berdasarkan  latar belakang yang diuraikan diatas, maka perlu dirumuskan 
masalah, antara lain : 
a. Bagaimana merancang dan membuat robot yang dapat menerima 
perintah untuk melakukan pergerakan mengangkat benda tertentu 
dengan menggunakan joystick ? 
b. Bagaimana merancang dan membuat program untuk menjadi robot 
yang dapat mengangkat barang pecah belah menggunakan  
joystick?  
c. Bagaimana melakukan uji coba pergerakan robot yang sudah 
ditentukan? 
 
 
 
Hak Cipta © milik UPN "Veteran" Jatim :
Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber.
3 
 
 
1.3 Batasan Masalah 
Dalam penelitian ini suatu batasan masalah diantaranya : 
a. Menggunakan bahasa pemrograman ASM (assembley). 
b. Mikrokontroler yang digunakan adalah AT89S52. 
c. Robot ini dapat mengangkat benda yang ditentukan. 
d. Robot ini hanya dapat melakukan gerakan maju, mundur, jari buka, jari 
tutup, jari turun, jari naik, siku turun, siku naik, bahu turun, bahu naik, 
putar kanan, putar kiri. 
e. Robot ini dapat mengangkat atau memegang benda seperti gelas sloki 
dengan dimensi; diameter 3 cm, tinggi 4 cm, dan beratnya kurang lebih 
100 gram.  
 
1.4 Tujuan Penelitian 
Tujuan penelitian ini adalah mempelajari dan membuat robot cerdas 
pengangkat barang pecah belah berdasarkan joystick sebagai sistem kendali.  
 
1.5 Manfaat Penelitian 
Adanya Tugas Akhir ini diharapkan dapat bermanfaat, antara lain : 
a. Mengetahui dan mempelajari cara kerja mobile robot arm kit ( lengan 
robot ). 
b. Mempermudah pihak pengguna mobile robot tersebut dalam 
mengangkat benda. 
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c. Menambah pengetahuan tentang bahasa assembley maupun 
manfaatnya, agar dapat menggunakannya untuk aplikasi yang 
bermanfaat lainnya. 
 
1.6 Metodologi Penelitian 
Metodologi penelitian yang dilakukan dalam penyelesaian tugas akhir ini 
meliputi: 
A. Studi Literatur 
      Studi mengenai pengaturan dan pembuatan sebuah mobile robot dengan      
menggunakan joystick untuk mengendalikan mobile robot sebagai sistem 
kendali pengaturan kerja robot. 
B. Pengumpulan data meliputi: 
a. Pengumpulan data program assembler untuk MCS-51 
b. Pengumpulan data mobile robot 
c. Pengumpulan data mikrokontroler 
C. Perancangan alat meliputi : 
a. Merancang rangkaian minimum joystick 
             b. Merancang joystick 
c.   Merancang mekanik pengangkat barang seperti: bentuk tangan 
d. Merancang mikrokontroler 
e. Merancang rangkaian minimum AT89S52 
D. Pembuatan alat meliputi: 
a.   Membuat rangkaian minimum joystick 
b.  Membuat rangkaian joystick 
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c.  Membuat mekanik pengangkat barang 
d. Membuat rangkaian minimum AT89S52  
E. Pembuatan program  
Membuat software untuk robot pengangkat barang pecah belah 
menggunakan metode joystick berdasarkan mikrokontroler. 
      F. Pengujian sistem meliputi : 
a. Pengujian karakteristik joystick. 
b. Pengujian joystick terhadap cara kerja untuk pengangkat barang 
pecah belah. 
c. Pengujian mobile robot dalam pendeteksian barang pecah belah. 
d. Pengujian karekteristik mikrokontroler.                                        
     G.  Analisa data 
Analisa yang dilakukan dari pengujian sistem 
     H.  Pengambilan kesimpulan 
Pengambilan kesimpulan dilakukan dengan melihat hasil dari pengujian 
sistem yang telah dilakukan. 
 
1.7 Sistematika Penelitian 
Sistematika penulisan laporan Tugas Akhir ini adalah sebagai berikut : 
BAB I  : PENDAHULUAN 
Bab ini berisi tentang tentang latar belakang, perumusan 
masalah, batasan masalah, manfaat penelitian,metodelogi 
penelitian dan sistematika penulisan. 
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BAB II  : TINJAUAN PUSTAKA 
Bab ini membahas tentang teori- teori pendukung yang 
digunakan dalam perencanaan dan pembuatan tugas akhir. 
 
BAB III : PERANCANGAN SISTEM 
Bab ini berisikan tentang perancangan alat yang akan 
dibuat untuk tugas akhir ini, meliputi garis besar sistem, 
perancangan perangkat keras, dan perancangan software 
yang digunakan. 
 
BAB IV : PENGUJIAN SISTEM 
Bab ini berisi tentang pengujian – pegujian dan analisa 
yang akan membantu dalam perealisasian alat yang dibuat 
pada tugas akhir ini, meliputi pengujian sensor suara yang 
digunakan pada mobile robot dan pengujian sistem dari 
mobile robot. 
 
BAB V : KESIMPULAN DAN SARAN 
Berisi kesimpulan – kesimpulan yang diperoleh dari 
perencanaan dan perealisasian alat pada tugas akhir ini, 
serta saran yang dapat digunakan untuk penyempurnaan 
tugas akhir ini. 
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